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Priifungsantrag gem. S 44 PatG ist gestellt 

Transportautomat 

Ein Transportautomat z.B. zum Transport von Werksttik- 
ken zwischen Pressen, mit einem urn eine senkrechte Achse 
drehbar und im Einzelfall zusatziich urn eine waagerechte 
Achse schwenkbaren Doppelarm mit Greifern an beiden 
Enden. Zur Beschleunigung der Transportvorgange sind 
beide Greifer gleichzeitig in Langsrrchtung des Arms in 
entgegengesetzten Richtungen verfahrbar. Beide Greifer kon- 
nen einen gemeinsamen Antrieb fur ihre Drehbewegungen 
und einen weiteren gemeinsamen Antrieb fur ihre Schwenk- 
bewegungen haben. (31 14476) 
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Patentanspriiche 



1. Transportautomat, insbesondere zur Pr es s enver ke ttung # 

mit einem um eine senkrechte Achse drehbaren und gegebenen- 
falls zusatzlich um eine waagerechte Achse schwenkbaren 
Arm, welcher an beiden Enden mit Bezug auf seine Drehachse 
radial bewegbare Greifer tragt, dadurch g e - 
^ kennzeichnet, dafi die Enden (24, 62, 62* ) 

des Arms (,14, 56) durch zwei gleichzeitig in entgegen- 
gesetzte* Richtungen radial verfahrbare Teile gebildet 
sind. 

2. Transportautomat nach Anspruch 1, dadurch g e - 
kennzeichnet, daB der Arm (14, 56) aus einem 
Mittelteil (20) und zwei daran geftihrten, nach entgegenge- 
setzten Seiten radial ausfahrbaren Verlangerungsteilen (24, 
62, 62') besteht, 

3. Trar":.ortautomat nach Anspruch 1, dadurch g e - 
kennzeichnet, daB der eine radial verfahr- 
bare Teil an dem anderen radial verfahrbaren Teil gelagert 
und geftthrt ist. 

B 9072 HG / 2.4.1981 

3NSDOCID: <DE 31 14476A1_I_> 



31 14476 



— *2 



4. Transportautomat nach einem der Anspriiche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB 
die beiden in entgegengesetzten Richtungen radial 
verfahrbaren Teile (24 , 62, 62') des Arms (14, 56) 
jeweils getrennte, einzeln regelbare Verf ahrantriebe 
(30, 36, 40) haben. 

5. Transportautomat nach einem der Anspriiche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB 
die beiden in entgegengesetzten Richtungen radial ver- 
fahrbaren Teile (24, 62, 62* ) des Arms (14, 56) einen 
einzigen geme ins amen Verf ahrantrieb haben, der auf beide 
radial verfahrbare Teile in entgegengesetzter Richtung 
wirkt. 



6 • Transportautomat nach einem der Anspriiche 1 bis 3 , da- 
durch gekennnzeichnet, daB die 
beiden in entgegengesetzten Richtungen radial verfahr- 
baren Teile (24, 62, 62') des Arms (14, 56) einen ge- 
meinsamen Verf ahrantrieb haben, der auf beide Teile in 
gleicher Richtung wirkt, und der Antriebsbewegung des 
einen Teils eine schnellere Antriebsbewegung in ent- 
gegengesetzter Richtung iiberlagerbar ist* 

7. Transportautomat nach einem der Anspriiche 4 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, daB 
der radiale Verf ahrantrieb jeweils einen regelbaren 
Hydra ulikzy Under (30, 40) aufweist. 

8. Transportautomat nach Anspruch 7, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Hydraulikzylinder 

(40) mechanisch in Reihe angeordnet 1st mit einem Pneumatik 
zylinder (36) . 

9. Transportautomat nacheinem der Anspriiche 1 bis 8, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

ein gemeinsamer Antrieb (44, 6 4) zum Drehen und/oder ein 
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gemeinsamer Antrieb (42, 64) zum Kippen der beiden Grei- 
fer (28) relativ 2 um Arm (14, 56) vorhanden 1st. 

Transportautomat nach Anspruch 9 f dadurch 
gekennzeich.net, de ~ wenigstens ein 
gemeinsamer Antrieb (42, 44, 64) z-jm Drehen oder 
Kippen der Greifer (28) auf beide Greifer in ent- 
gegengesetzter Richtung wirkt. 



o 



o 
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Transportautomat 



Die Erfindung betrifft einen Transportautomaten , insbeson- 
dere zur Pressenverkettung # mit einem um eine senkrechte 
Achse drehbaren und gegebenenf alls zusatzlich um eine waage- 
rechte Achse schwenkbaren Arm, welcher an beiden Enden mit 
Bezug auf seine Drehachse radial bewegbare Greifer tragt. 

Ein derarti^er 11 Doppelarn " - Transportautomat ist z.B. in der 
DE-OS 26 30 858 beschrieben* Seine beiden Greifer sind an 
einem als Arm dienenden Leichtbauprof il in Langsrichtung un- 
verschieblich gelagert. Sie werden in radialer Richtung je- 
weils gleichzeitig dadurch bewegt, daB der Arm insgesamt in 
LSngs richtung verfahren wird. 

Gegenuber den iiblichen einarmigen Transportautomaten mit 
einem einzigen Greifer hat ein derartiger Doppelarm- Trans- 
portautomat den Vorzug, dafc er nach dem Ablegen eines mit 
dem einen Greifer transportierten Werkstiicks oder einer 
sonstigen Ladung nicht erst leer zuriickschwenken muB, be- 
vor er das nachste Werksttick ergreifen kann, sondern mit 
dem anderen Greifer bereits in die richtige Richtung weist 
und nur noch durch KLppen oder lineares Verschieben des 
gesamten Armes an das nachste zu transportierende Werkstiick 
heranzufahren braucht. Im iibrigen bietet ein Doppelarm- 
Transportautomat mit zwei an gegenuber liegenden Enden des 
Doppelarms angebrachten Greifern den Vorteil eines relativ 
einfachen und billigen Aufbaus, denn man kommt trotz zweier 
Greifer mit einem einzigen Drehantrieb und einem einzigen 
Kippantrieb fvir den Arm aus. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, einen Doppelarm- 
Transportautomaten der eingangs bezeichneten Art zu schaffen, 
mit dem sich noch wesentlich kiirzere Arbeitszyklen erreichen 
lassen. 
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Zur Losung der vorstehend genannten Aufgabe wird erfin- 
dungsgemaB vorgeschlagen, daB die Enden des Arms durch zwei 
gleichzeitig in entgegengesetzten Richtungen radial ver- 
fahrbare Teile gebildet sind. 

Durch gleichzeitiges radiales Ein Ziehen der beiden die 
Greifer tragenden Endteile des Doppelarms vor dessen Drehung 
und/oder zu Beginn der Drehbewegung lassen sich die dabei 
zu Oberwindenden Massen-Tragheitskraf te minimieren. Besonders 
groB ist jedoch der Zeitgewinn in solchen Fallen, wo seitliche 
Hindernisse, wie z.B. im Falle der Beschickung von Pressen 
deren Trag- oder Filhrungssaulen, dazu zwingen, mit dern vom 
Greifer erfaBten Werkstuck zunachst radial einwarts zu 
verfahren, be vor die Drehbewegung des Arms urn seine senkrechte 
Achse beginnen kann, und am Ende des Transportvorgangs auch 
wieder erst das WerkstUck im Zuge der Drehbewegung an einem 
Hindernis vorbeibewegt werden muB, bevor der Greifer radial 
ausfahren und das Werksttick in der vorgesehenen Position ab- 
legen kann, Unter diesen Bedingungen wird namlich bei dera 
eingangs geschilderten bekannten Doppelarra-Transportautomaten 
nach jeder Drehbewegung des Arms der jeweils leere Greifer 
immer erst eine bestimmte Strecke radial eingezogen, wahrend 
der beladene Greifer zum Ablegen des Werkstttcks um dieselbe 
Strecke radial auswarts vorgeschoben wird, und muB dann die 
doppelte Strecke nach radial auswarts fahren, bevor er das 
nachste WerkstUck ergreifen kann. Der erf indungsgemaBe 
Transportautomat nutzt dagegen die vor dem Ablegen zum radialen 
Ausfahren des beladenen Greifers erf orderliche Zeit, um auch 
den leeren Greifer^ radial bis in unmittelbare Nahe des zu 
ergreif enden Werkstucks auszufahren, so daB nach dem Ablegen 
des vorher transportierten WerkstUcks nur noch kurze, schnell 
auszufiihrende Arm- und Greif erbewegungen erf order lich sind, 
um das nSLchste Werkstuck zu ergreifen. 

Wie ersichtlich, bleibt bei dem neuen Transportautomaten der 
Vorteil cowahrt, daB man trotz mehrerer Greifer mit einem 
einzigen Drehgelenk und ggf . einem einzigen Kippgelenk aus- 
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kommt. Dariiberhinaus besteht in bevorzugter Ausgestaltung 
der Erfindung auch noch die Moglichkeit, einen gemeinsamen 
Antrieb zum Drehen und/oder einen gemeinsamen Antrieb zum 
Kippen der beiden Greifer relativ zum Arm vorzusehen, so 
dafi nicht nur die* Antriebe zum Drehen und Kippen der beiden 
die Greifer tragenden Enden des Arras, sondern auch die 
Antriebe zum Drehen und Kippen der Greifer relativ zum Arm 
bloB einfach statt doppelt vorhanden sein miissen. Dadurch 
vereinfacht sich auch die Steuerung der Bewegungen der bei- 
den Greifer ganz wesentlich. 

In einer bevorzugten praktischen Ausfiihrung der Erfindung 
besteht der Arm aus einem Mittelteil und zwei daran ge- 
fuhrten, nach entgegengesetzten Seiten radial ausfahrbaren 
Verlangerungsteilen. Dabei konnen die Fiihrungen und die Ver- 
langerungsteile mit den Greifern mit Bezug auf eine die Dreh- 
achse des Arms schneidende Querebene symmetrisch ausgebil- 
det sein. Daneben besteht aber auch die Moglichkeit, die 
Fiihrungen der Verlangerungsteile versetzt zueinander anzu- 
ordnen, denn selbst wenn dabei auch die Greifer zueinander 
etwas versetzt werden, macht sich dies beim Transportvorgang 
zeitlich kaum bemerkbar, wahrend sich andererseits betracht- 
liche konstruktive Vorteile ergeben konnen. Dies gilt vor 
allem dann, wenn man bei der Herstellung des erf indungsge- 
mafien Transportautomaten auf einen schon vorhandenen ein- 
armigen Transportautomaten zuruckgreif en kann, dessen aus 
einem Mittelteil und einem einseitig ausfahrbaren Ver- 
langerungsteil bestehender Arm durch ein nach der entgegen- 
gesetzten Seite ausfahrbares weiteres Verlangerungsteil ver- 
vollstandigt wird. 

Es besteht weiterhin die Moglichkeit , einen erf indungsgemafien 
Transportautomaten so auszubilden, daS der eine radial ver- 
fahrbare Teil an dem anderen radial verfahrbaren Teil ge- 
ftthrt 1st. 

Je nach der gew&hlten Konstruktion der Fiihrung der beiden 
in entgegengesetzten Richtungen radial verfahrbaren Telle 
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des Arms wird man die am besten geeigneten Antriebe wahlen. 
Bewahrt haben sich Hydraulikzy Under , da sie hinsichtlich 
Weg und Geschwindigkeit sehr genau regelbar sind. Gegebenen- 
falls kann zum radialen Aus- und Einfahren der die Greifer 
tragenden Enden des Arms ein einziger regelbarer Hydraulik- 
zylinder geniigen, wenn durch eine Zwa.. jsfiihrung zwischen 
den beiden radial verfahrbaren Teller- sichergestellt wird, 
daB sie immer im gleichen MaBe in entgegengesetzten Rich- 
tungen verschoben werden. Dies kann z.B. dadurch bewirkt 
werden, daB die beiden radial verfahrbaren Teile mit Zahn- 
stangen verbunden sind, die mit einem radial fest, aber 
drehbar ge lager ten Zahnrad auf diametral gegenuberliegenden 
Seiten in Eingriff stehen. 

Inveiterer bevorzugter praktischer Ausffflirung der Erfindung 
sind fur den radialen Antrieb der beiden Enden des Arms ge- 
trennte regelbare Hydraulikzylinder vorgesehen, die in ein- 
facherer Ausfuhrung durch parallel geschaltete Regelorgane 
geregelt werden. Falls gewiinscht, lassen sich die beiden 
getrennten radialen Antriebe aber auch unabhangig voneinander 
regeln, urn gleichzeitig Bewegungen mit unterschiedlicher Ge- 
schwindigkeit ausfuhren zu konnen. 

Eine noch weitergehende Beschleunigung der Transportvorgange 
kann mit dem erf indungsgemaBen Transportautomaten dadurch er- 
reicht werden, daB der oder die Hydraulikzylinder fur die ra- 
dialen Aus- und Einf ahrbewegungen der Armenden mechanisch 
in Reihe angeordnet werden mit einem Pneumatikzylinder . Bei 
diesem Vorschlag ist berucksichtigt , daB in vielen Fallen 
zv-ir verhaltnismaBig lange radiale Wege moglichst schnell 
zuriickgelegt werden miissen, aber nur auf einem kurzen Teil 
der Wege eine genaue Regelung erf order lich ist. Die schnell 
aus zufiihr enden radialen Wegstrecken bestimmter Lange werden 
dann unter Zuhilfenahme der Pneumatikzylinder gefahren, wah- 
rend die regelbaren Hydraulikzylinder die Feinsteuerung der 
Beweguna^n in den Endbereichen ilbernehmen. 
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SchlieBlich lSfit sich die Arbeitsgeschwindigkeit des er- 
findungsgemafien Transportautomaten noch dadurch weiter stei- 
gern, daB wenigstens ein Teil der durch gemeinsame An- 
triefasorgane bewirkten Bewegungen der Greifer relativ zum 
Arm gegenlaufig erfolgen, so daB z.B. der eine Greifer eine 
Kippbewegung nach aufwarts ausfiihrt, wahrend gleichzeitig 
der andere Greifer nach unten kippt. Dadurch ergibt sich 
ein gewisser Gewichtsausgleich im Antriebsstrang der bei- 
den Greifer, so daB die Antriebskraf t kleiner bzw. die 
Beschleunigung groBer sein kann. 

Die Erfindung wird nachstehend anhand von in der Zeichnung 
darges tell ten Ausfiihrungsbeispielen naher erlautert. Es 
zeigen: 

Fig. 1 eine vereinfachte Seitenansicht, zum Teil im 
Schnitt eines Doppelarm- Transportautomaten 
gemaB der Erfindung; 

Fig. 2 eine Draufsicht, zum Teil im Schnitt, des 
Transportautomaten nach Fig . 1 ; 

Fig. 3 eine Teil-Seitenansicht, teilweise im Schnitt, 
einer weiteren Ausfiihrungsf orra eines erfin- 
dungsgemMBen Transportautomaten; 

Fig. 4 verschiedene Ausf uhrungsvarianten antriebs- 
a,b,c mSBiger Kopplungen zwischen den beiden Grei- 
fern des Transportautomaten nach Fig. 3; 

Fig. 5 einen Querschnitt durch ein Bewegungsge- 

triebe eines Greifers des Transportautomaten 
nach Fig. 3; 

Fig. 6 eine vergrSBerte Seitenansicht , zum Teil im 
Schnitt, des Getriebes nach Fig. 4a; 
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Fig. 7 eine vergrdfierte Seitenansicht , zum Teil 
im Schnitt, des Getriebes nach Fig. 4c; 

Fig. 8 eine Detail-Drauf sicht auf in den Ketten- 
antrieb des Getriebes nac T Fig. 7 einge- 
spannte Zugstangen. 

Der in Fig. 1 nur in seinen fur die Erfindung wesentlichen 
Teilen dargestellte Transportautomat hat eine tragende Saule 
bzw. einen Stander 10, der um eine senkrechte Achse 12 dreh- 
bar ist. Am StSnder 12 ist ein Arm 1 4 um eine waagerechte 
Kippachse 16 schwenkbar gelagert. Wahrend der zum Drehen 
des Standers 10 um die senkrechte Achse 12 vorgesehene, vor- 
zugsweise geregelte hydraulische Antrieb in der Zeichnung 
nicht dargesfellt ist, wurde der ebenfalls geregelte Hydraulik- 
antrieb zum Verschwenken des Arms 14 um die waagerechte Kipp- 
achse 16 in Form eines Kraf tzylinders 18 angedeutet. 

Der Arm 14 ist als Doppelarm ausgebildet. Er besteht aus einem 
Mittelteil 20, welches Fuhrungen 22 fur mit Bezug auf die 
Drehachse 12 nach entgegengesetzten Seiten radial ausfahrbare 
Tragrohre 24 enthSlt. Die letzteren bilden Verlangerungs teile 
des Arms 14. Sie tragen an ihren freien Enden jeweils ein 
Greifergetriebe 26, durch welches in bekannter Weise ein 
angef lanschter Greifer 28 um eine sich in radialer Rich- 
tung erstreckende Langsachse drehbar und um eine Querachse 
kippbar ist. Im Beispielsf all tragen je zwei nebeneinander 
angeordnete Tragrohre 24 ein Greifergetriebe 26 (vgl. Fig. 2 
und Fig. 5) . 

Der Antrieb zum radialen Ausfahren und Einziehen der Trag- 
rohre 24 ist auf der rechten und der linken Seite der Fig. 2 
in zwei verschiedenen Ausf lihrungsf ormen dargedtellt. Auf der 
rechten Seite ist ein geregelter doppelwirkender Hydraulik- 
zylinder 30 gezeigt # dessen Zylindergehause am Mittelteil 
20 des Tragarms festgelegt ist und dessen mit 32 bezeichnete 
Kolbenstange mit ihrem freien Ende gemafi Fig. 5 mittels eines 
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Gelenkbolzens 34 an einem Lagerauge des Gehauses des Greifer- 
getriebes 26 befestigt ist. Bei der auf der linken Seite der 
Fig. 2 gezeigten Ausfiihrung besteht der radiale Verf ahrantrieb 
der Tragrohre 24 aus einem am Mittelteil 20 des Arms 14 fest- 
gelegten Pneumatikzylinder 36, dessen Kolbenstange 38 mit dem 
Gehause eines geregelten Hydraulikzylinders 40 verbunden ist, 
dessen Kolbenstange 32 wiederum gemaB Fig. 5 mit dem Gehause 
des Greifergetriebes 26 verbunden ist. 

In Fig. 2 ist auch der Antrieb far die Dreh- und Kippbewe- 
gungen der Greifer relativ zum Arm 14 gezeigt." Sowohl der 
Drehantrieb als auch der Kippantrieb besteht jeweils aus 
einem geregelten- hydraulisch en Drehzylinder 42 bzw. 44. 
Diese handelsublichen Antriebsaggregate besfehen aus Hydraulik- 
zylindern, deren lineare Kolbenbewegung mittels Zahnstange 
und Zahnrad in die Drehbewegung einer Abtriebswelle umge- 
wandelt wird. Die Abtriebswelle der hydraulischen Drehzy- - 
Under 42 und 44 ist jeweils mit der Eingangswelle eines 
Kegelradgetriebes 46 bzw. 48 drehfest verbunden. Diese Ge- 
triebe sind ebenso wie die Drehzylinder 42, 44 am Mittel- 
teil 20 des Arms 14 gelagert und haben rechtwinklig zur 
Eingangswelle zwei gegenuberliegende Getriebeausgange, die 
jeweils mit Vie lkeilwe lien 50 drehfest verbunden sind. Die 
Letzteren qreifen. drehfest, aber in Langsrichtung verschieb- 
lich in drehbar, aber axial fest in den Tragrohren 2 4 gela- 
gerte hohe Antriebswellen ein. Die vom Drehzylinder 42 iiber das 
Kegelradgetriebe 46 angetriebenen Hohlwellen sind in Fig. 2 
mit 52 bezeichnet, wahrend die von den Drehzylindern 44 iiber 
das Kegelradgetriebe 48 angetriebenen Hohlwellen mit 54 be- 
zeichnet sind. Die Hohlwellen 52 un4 54 haben wenigstens an 
ihrem radial inneren Ende ein Querschnittsprof il, welches 
zum Querschnitt der Vielkeilwellen 50 paBt. 

Auf das in Fig. 5 gezeigte Greif ergetriebe braucht nicht naher 
eingegangen zu werden, da es bei den von der Firma Unimation 
Inc., Danbury, Connecticut, USA, hergestellten und vertriebenen 
Transportautomaten Verwendung findet und somit fur sich bekannt 
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1st- Wie ohne weiteres aus Fig. 5 ersichtlich, bewirkt eine 
Drehbewegung der Hohlwelle 52 eine Kippbewegung des mit dem 
Getriebe 26 verbundenen Greifers urn eine quer zu den Hohlwel- 
len 52, 54 liegende Kippachse, wahrend die Drehung der hohlen 
Antriebswelle 54 -den Greifer um eine ^..ihsparallel zu den 
We lien 52, 5 4 liegende Achse drehen l£3t. 

Anhand der Figuren 3 bis 8 wird veranschaulicht, wie ein er- 
f indungsgemaBer Transportautomat aus einem bereits vorhan- 
denen einarmigen Modell entwickelt werden kann. Ausgegangen 
wird dabei von einem Gerat der genannten Firma Unimation Inc. 
Dieses hat einen insgesamt mit 56 bezeichneten Arm, der auf 
einem Stander 58 gelagert und urn eine nicht gezeigte senkrechte 
Achse sowie zusatzlich urn eine waagerechte Achse 60 schwenk- 
bar ist. Als Schwenkantrieb fur die Bewegung um die Schwenk- 
achse 60 dient ein geregelter Hydraulikzylinder 61 . 

In dem Arm 56 sind mit seitlichem Zwischenabstand zwei Trag- 
rohre 62 gelagert und in axialer Richtung verschieblich ge- 
fuhrt, Als Linearantrieb fur die Bewegung der Tragrohre 62 
dient ein nicht gezeigter geregelter Hydraulikzylinder ent- 
sprechend dem Hydraulikzylinder 30 nach Fig. 2, dessen Kolben- 
stange gemaB Fig. 5 am Gehause eines fur sich bekannten Grei- 
fergetriebes 26 befestigt ist, welches fest mit den mit Bezug 
auf Fig. 3 nach rechts aus dem Arm 56 herausf uhrenden Trag- 
rohren 62 verbunden ist. 

Durch die Tragrohre 62 hindurch erstrecken sich hohle An- 
eriebswellen 52, 54 gemaB Fig. 5. Eine dieser Antriebs- 
wellen dient entsprechend der Ausfuhrung nach Fig. 1 und 2 
zum Drehen, die andere zum Kippen des Greifers 28. Der 
Antrieb beider Wellen 52, 54 erfolgt jedoch bei der Aus- 
fuhrung nach Fig. 3 durch jeweils einen Kraf tzylinder 64, 
dessen Kolben mit Kolbenstange 66 in eine umlaufend gefuhrte 
Kette 68 eingespannt ist. Diese Kette lauft mit Bezug auf 
Fig. 3 rechts iiber ein Spannrad 70 und links iiber ein auf 
einer Welle 72 gelagertes Kettenrad, welches iiber ein 
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nicht gezeigtes Winkelgetriebe auf eine den Vie Ike ilwe lien 50 
gemaB Fig. 1 und 2 entsprechende Vielkeilwelle wirkt, die ih- 
rerseits drehfest, aber axial verschieblich in ein passendes 
Vielkeil-lnnenprofil der in den Tragrohren 62 drehbar gela- 
gerten Hohlwellen 52 bzs. 5 4 eingreift. 

Insoweit, wie bisher beschrieben, ist der Transportautomat 
gemaB Fig. 3 bekannt. Neu ist die Anordnung eines weiteren 
Greifergetriebes 26 1 auf der mit Bezug auf Fig. 3 linken 
Seite des Arms 56 . (siehe Fig. 4a und 4c). Um dieses zusatz- 
liche Getriebe 26' fur einen zweiten Greifer 28 zu lagern, 
ist im Beispielsfall oben auf dem Arm 56 eine Lagerplatte 74 
aufgeschraubt, die auf der mit Bezug auf Fig. 3 linken- Seite 
nebeneinander zwei Lager 76 fttr zusatzliche Tragrohre 62 f 
tragt. Die Letzteren entsprechen den oben erwahnten Trag- 
rohren 62 und sind in derselben Weise, wie diese mit dem 
Getriebe 26 verbunden sind, an dem Getriebe 26* befestigt. 
AuBerdem konnen sich gemaB Fig. 4a, b durch die Tragrohre 62 1 
Antriebswellen 52' , 54 1 erstrecken, welche den erwShnten An- 
triebswellen 52, 54 entsprechen. 

Weiterhin ist an der Lagerplatte 74 ein nicht gezeigter ge- 
regelter Hydraulikzylinder entsprechend dem Hydraulikzylinder 
30 nach Fig. 2 festgelegt, dessen Kolbenstange entsprechend 
der Kolbenstange 32 am Gehause des Greifergetriebes 26' be- 
festigt ist. 

In bevorzugter Ausfuhrung der Erfindung besteht zwischen 
den beiden Getrieben 26 und 26 f eine Antriebsverbindung. 
Diese kann selbstverstandlich in unterschiedlicher Weise 
ausgefiihrt werden, so daB die in Fig. 3 bis 8 gezeigten 
Ausfuhrungen nur als Beispiele anzusehen sind, denen andere 
Ausfiihrungen zur Seite gestellt werden konnen. 

GemMB Fig. 4a und Fig. 6 werden die Dreh- und Kippbewegungen 
des Getriebes 26 uber zwei zusatzliche Kegelrader 78, welche 
mit entsprechenden Kegelradern des Greifergetriebes in Ein- 
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griff stehen, abgenommen und viber Zwischenwellen 80 nach oben 
aus dem Getriebe 26 herausgef uhrt . Uber ein ein Winkelgetriebe 
bildendes Kegelradpaar 82, 84 und ein ein Umkehrgetriebe bil- 
dendes Stirnradpaar 86, 88 wird das An triebs moment jeweils 
auf eine von zwei parallelen Vielkeil' sllen 50' libertragen, 
welche gemaB Fig. 3 jeweils undrehbar, aber axial verschieb- 
lich mit den hohlen Antriebswellen 52 1 , 54' in Eingriff stehen. 

Falls die Umkehr der Drehrichtung nicht erf order lich ist, kann 
gemaB Fig. 4b das Umkehrgetriebe 86, 88 entf alien. 

Urn die Zwischenwelle 80, das Winkelgetriebe 82, 84 und ggf . 
das Umkehrgetriebe 86, 88 zu lagern, kann eine geeignete Hal- 
terung 90 an den En den der Tragrohre 62 befestigt sein. 

Fur die Drehmomentiibertragung vom Getriebe 26 zum Getriebe 
26* konnen gemaB Fig. 4c und Fig. 7, 8 alternativ zu den 
Ausfiihrungen nach Fig. 4a, b Kettentriebe 92 vorgesehen 
sein. In diesem Fall greift zweckmaBigerweise in beide Ge- 
triebe 26 und 26' ein Kegelrad 78 ein, welches uber eine 
Zwischenwelle 9 4 drehfest mit einem Kettenrad 9 6 verbunden 
1st. Die Anordnung der Getriebe 26 und 26' ist gemaB Fig. 4c 
so gewahlt, daB die Zwischenwelle 9 4 bei dem einen Getriebe 
nach oben und bei dem anderen Getriebe nach unten herausge- 
fiihrt ist. Fur die Lager der Zwischenwelle 94 sind wiederum 
geeignete Halterungen 9 8 bzw. 100 an den Enden der Trag- 
rohre 6 2 bzw. 62 1 angebracht. 

In die Kettentriebe 92 sind vorzugsweise Zugstangen 102, 104 
eingespannt. Durch Kropfung dieser Zugstangen besteht die 
Moglichkeit, sie zu kreuzen, um eine Umkehr der Drehrichtung 
zu erreichen. Die Zugstangen konnen in Lagern gefiihrt sein. 

Ein oder mehrere nicht gezeigte Kettenspannrader sorgen fur 
gleichmaBige Kettenspannung trotz unterschiedlicher Abstande 
der G^-— -xebe 26 und 26'. 

Die Ausf Qhrungsbeispiele nach Fig. 3 bis 8 zeigen Konstruk- 
tionen, bei dneen die Langsachse des zustazlichen Greifer- 
getriebes 26 1 versetzt zu der des Greif ergetriebes 26 liegt. 
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Der Hohenversatz der Langsachsen der Greifer kann in 
einfacher Weise durch die Steuerung ausgeglichen werden 
und bietet den Vorteil der einfacheren mechanischen Ver- 
bindung zwischen den beiden Getrieben. Selbstverstandlich 
besteht daneben auch die Moglichkeit, die beiden Getriebe 
koaxial ansuordnen, wobei entweder die Antriebsverbindung . 
zwischen ihnen zweimal abgewinkelt sein Oder sich durch 
den Arm 56 hindurch erstrecken miissen. 

Die vorstehend beschriebenen Ausf uhrungsbeispiele betrafen 
jeweils Transportautomaten, der en Arm aus einem dreh- und 
schwenkbaren Mittelteil und daran gelagerten und gefiihrten, 
nach entgegengesetzten Seiten ausfahrbaren Verlangerungs- 
teilen besteht, Sowohl fiir die radialen Verf ahrbewegungen 
der Verlangerungs telle als auch fur die Bewegungen der 
Greifer relativ zum Arm sind bei alien Ausf iihrungsbeispie- 
len der Einfachheit halber Antriebe vorgesehen, die jeweils 
auf beide Greifer wirken. Es versteht sich, dafi der Arm 
auch aus nur zwei in Langsrichtung relativ zueinander ver- 
schiebbaren Teilen bestehen kann, wobei das eine Teil am 
Stander nicht nur drehbar und kippbar gelagert, sondern 
auch in seiner Langsrichtung verschieblich gefuhrt ist, / 
wahrend das andere Teil an dem zuerst genarflten Teil in 
Langsrichtung verschiebbar gefUhrt ist. Ebenso wie bei 
den detailliert beschriebenen Ausfuhrungen konnen auch bei 
der zuletzt erwahnten Konstruktion wahlweise gemeinsame 
Antriebe oder Einzelantriebe fur die radialen und/oder Dreh- 
und/oder Kippbewegungen der beiden Greifer vorgesehen sein. 

In weiterer Erganzung der Ausfiihrung nach Fig. 3 bes-teht 
die Moglichkeit f die Gehause der Getriebe 26 und 26' durch 
eine Stange miteinander zu verb in den, das Greifergetriebe 
26 in der oben beschriebenen Weise durch einen geregelten 
Hydraulikzylinder radial zu verfahren, jedoch den zum 

gleichzeitigen radialen Verfahren des gegenuberliegenden 
Greifergetriebes 26* erf orderlichen Antriebszylinder nicht 
an der Lagerplatte 74 festzulegen, sondern in die Verbindungs- 
stange zwischen den beiden Getriebegehausen zu integrieren. 
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Wenn die Verf ahrgeschwindigkei t dieses letztgenannten Kraft- 
zylinders groBer ist als die Geschwindigkeit des auf das 
Greifergetriebe 26 wirkenden Verf ahrar triebs , kdnnen beide 
Greifer gleichzeitig. radial ausfahren ozw. eingezogen werden. 
Daneben besteht die Moglichkeit, durch Betatigung allein des 
normalen radialen Antriebs fur den mit dem Getriebe 26 ver- 
bundenen Greifer den gegeniiberliegenden Greifer iiber die 
erwahnte Verbindungsstange gleichlaufig mitzunehmen. 

Bei der Ausfiihrung nach Fig. 1 und 2 konnen anstelle des 
Umkehrgetriebes 86,88 nach Fig. 4a Kegelradgetriebe 46 
und/oder 48 Verwendung finden, deren Getriebeausgangswellen 
mit entgegengesetzter Drehrichtung laufen. 
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